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Рассмотрим объект управления описываемый линейной автономной дифференциально-
разностной системой нейтрального типа с соизмеримыми запаздываниями
(En −D(λ)) x˙(t) = A(λ)x(t) +B(λ)u(t), t > 0, (1)
где x ∈ Rn — вектор непрерывного кусочно-дифференцируемого решение уравнения (1),
u ∈ Rr — вектор кусочно-непрерывного управления, λ — оператор сдвига (λkf(t) = f(t −
− kh), k = 1, 2, . . . ); Ek ∈ Rk×k — единичная матрица; D(λ) =
∑m
i=1Diλ
i, Di ∈ Rn×n,
i = 1,m; A(λ) =
∑m
i=0Aiλ
i, Ai ∈ Rn×n, i = 0,m; B(λ) =
∑m
i=0Biλ
i, Bi ∈ Rn×r, i = 0,m;
h > 0 — постоянное запаздывание.
Цель исследования — обратной связью по состоянию
u(t) = ug(x(t), . . . , x(t− ²h), x˙(t− h), . . . , x˙(t− ²h))
(² ∈ N — некоторое число), обеспечить успокоение решения системы (1), т. е. обеспечить
выполнение тождества
x(t) ≡ 0, t > t1, (2)
где t1 > 0 — некоторый момент времени (один и тот же для всех начальных функций x(t),
t ∈ [−mh, 0]). Для обеспечения тождества (2) предлагается замкнуть систему (1) регулято-
ром по типу обратной связи по состоянию вида
u(t) = y˙1(t) + Su(λ)X(t) + Tψ(t), ψ(t) = Sψ(t− h) + y˙2(t) + Sψ(λ)X(t),
y˙(t) = Lx(λ)x˙(t) + Ly(λ)y˙(t) + S2(λ)X(t), z˙(t) = S3(λ)X(t), t > 0, (3)
где X = col [x, y, z], y = col[y1, y2], y1, y2, z, ψ — вспомогательные вектор-функции; T,
S — некоторые постоянные матрицы; Su(λ), Sψ(λ), Lx(λ), Ly(λ), S2(λ), S3(λ) — неко-
торые полиномиальные матрицы.
В результате исследования был получен критерий существования регулятора (3), а также
предложен конструктивный способ его построения. Отличительной особенностью регулятора
(3) является возможность его построения для системы (1), не обладающей свойством полной
управляемости. Частные случаи представленного результата были получены в работах [1–3].
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